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全自动驾驶车辆段人员安全防护系统

(57)摘要

本发明公开了一种全自动驾驶车辆段人员

安全防护系统，包括：室内定位基站，在全自动运

行区域内架设室内定位基站，实现全自动运行区

域信号覆盖；定位标签，由进入全自动运行区域

的人员随身携带，与室内定位基站通信以实现精

确定位；实时监控及报警装置，通过与室内定位

基站的通信，对进入全自动运行区域内携带定位

标签的人员进行实时位置监控，结合运营状态进

行位置合法性的主动判断，并在位置非法时报

警。本发明依据精确的人员位置信息，实现主动

式且直接到具体人员的位置区域合法性判断和

报警，并通过和作业管理流程融合，有效弥补当

前技术管控系统的漏洞。
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1.全自动驾驶车辆段人员安全防护系统，其特征在于包括：

室内定位基站，在全自动运行区域内架设室内定位基站，实现全自动运行区域信号覆

盖；

定位标签，由进入全自动运行区域的人员随身携带，与室内定位基站通信以实现精确

定位；

实时监控及报警装置，通过与室内定位基站的通信，对进入全自动运行区域内携带定

位标签的人员进行实时位置监控，结合运营状态进行位置合法性的主动判断，并在位置非

法时报警。

2.根据权利要求1所述的全自动驾驶车辆段人员安全防护系统，其特征在于：所述实时

监控及报警装置设有人员统计模块，实现全自动运行区域内人员数量的统计，并实现无人

驾驶场景中是否遗留人员的情况判断，且在出现遗留人员时报警。

3.根据权利要求1所述的全自动驾驶车辆段人员安全防护系统，其特征在于：所述实时

监控及报警装置设有非法下车判断与报警模块，对于DTO模式下跟车的司机和临时工作人

员进行位置监控，并对是否非法下车进入全自动区域的情况进行判断和报警。

4.根据权利要求1所述的全自动驾驶车辆段人员安全防护系统，其特征在于：所述实时

监控及报警装置设有SPKS与门禁系统联动模块，判断SPKS和门禁系统记录的人员情况是否

和基于位置判断记录的人员情况一致，不一致时发出信息报警。

5.根据权利要求1所述的全自动驾驶车辆段人员安全防护系统，其特征在于：所述实时

监控及报警装置设有表单联动模块，实现位置定位和作业表单、操作表单流程的联动，通过

登记的维修人员标签、运行轨迹结合，判断维护人员是否出现位置异常。

6.根据权利要求1所述的全自动驾驶车辆段人员安全防护系统，其特征在于：在全自动

运行区域设有视频监控系统，所述实时监控及报警装置设有监控终端和视频监控系统联动

模块，当有定位标签位置异常情况出现时，所述视频监控系统联动模块联动视频监控摄像

系统，直接向监控端推送定位标签位置异常区域画面。
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全自动驾驶车辆段人员安全防护系统

技术领域

[0001] 本发明涉及轨道交通技术，具体涉及全自动驾驶车辆段安全防护技术。

背景技术

[0002] 全自动驾驶车辆段中设置有全自动运行区域(停车列检库、洗车库) ,全自动无人

驾驶列车在该区域内可以实现自动唤醒、自动休眠、自动出入库、自动洗车、自动驾驶、对位

自动调整、全自动调车等功能。在运营期间，需要对进出该区域的人员安全进行防护(司机、

保洁人员、检修人员、机电维护人员、参观人员等)。例如，当有人员在全自动运行区域时，车

辆不能唤醒启动、不得进入人员正在作业区域、车辆不得在该区域运行；同时，人员不得进

入车辆运行区域、车辆准备唤醒前人员不得进入等。

[0003] 现有技术方案中，对全自动运行区域的防护采用了几种措施，首先，采用防护网对

自动运行区域进行物理隔离，并设置门禁系统进行管理；其次，设置技术安全管控系统，典

型的是设置人员防护开关SPKS防护人员安全。此外，在复杂的技术管控系统设计中，通常还

会将隔离刀闸、门禁、信号系统、视频监控、广播等系统和检修计划、运营计划等信息结合，

通过系统联动，从技术层面进一步防范人员风险；第三，建立严格的规章管理制度，并和技

术管控系统结合，确保完全的安全防护。

[0004] SPKS是当前最为典型的防护措施，但值班人员锁闭SPKS开关，效率低，并与门禁未

构成联锁，或者在地下通道和库后通道区域未构成联锁，容易造成安全漏洞。例如，人员进

出数量无法准确统计，容易造成有作业人员在无人区而车辆唤醒、高压上电的危险情况；缺

少视频监控，或者视频监控存在盲区，检修调度对现场状态无法掌握。虽然填写了用于规范

工作流程的作业表单、操作表单等，但表单与现场的实际作业内容没有形成技术关联，没有

真正落实按票作业，存在潜在的安全隐患。

[0005] 现有技术管控系统设计中，过渡依赖门禁系统，而门禁的管理依靠作业人员发卡

来实现权限管理，未与作业内容、作业范围、作业时间段以及具体人员身份形成自动关联。

[0006] 技术管控系统要通过多系统的控制和信息联动方式实现人员防护，系统构成过于

复杂，建设维护成本高；并且，现有技术措施均为被动式人员检测防护，当有人员不按照规

章制度进出无人区域时，存在系统无法发现遗留人员的情况。

发明内容

[0007] 本发明所要解决的技术问题就是提供一种全自动驾驶车辆段人员安全防护系统，

有效的解决现有全自动驾驶车辆段人员安全防护管控体系的缺陷。

[0008] 为解决上述技术问题，本发明采用如下技术方案：全自动驾驶车辆段人员安全防

护系统，包括：

[0009] 室内定位基站，在全自动运行区域内架设室内定位基站，实现全自动运行区域信

号覆盖；

[0010] 定位标签，由进入全自动运行区域的人员随身携带，与室内定位基站通信以实现
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精确定位；

[0011] 实时监控及报警装置，通过与室内定位基站的通信，对进入全自动运行区域内携

带定位标签的人员进行实时位置监控，结合运营状态进行位置合法性的主动判断，并在位

置非法时报警。

[0012] 优选的，所述实时监控及报警装置设有人员统计模块，实现全自动运行区域内人

员数量的统计，并实现无人驾驶场景中是否遗留人员的情况判断，且在出现遗留人员时报

警。

[0013] 优选的，所述实时监控及报警装置设有非法下车判断与报警模块，对于DTO模式下

跟车的司机和临时工作人员进行位置监控，并对是否非法下车进入全自动区域的情况进行

判断和报警。

[0014] 优选的，所述实时监控及报警装置设有SPKS与门禁系统联动模块，判断SPKS和门

禁系统记录的人员情况是否和基于位置判断记录的人员情况一致，不一致时发出信息报

警。

[0015] 优选的，所述实时监控及报警装置设有表单联动模块，实现位置定位和作业表单、

操作表单流程的联动，通过登记的维修人员标签、运行轨迹结合，判断维护人员是否出现位

置异常。

[0016] 优选的，在全自动运行区域设有视频监控系统，所述实时监控及报警装置设有监

控终端和视频监控系统联动模块，当有定位标签位置异常情况出现时，所述视频监控系统

联动模块联动视频监控摄像系统，直接向监控端推送定位标签位置异常区域画面。

[0017] 本发明采用上述技术方案，具有如下有益效果：

[0018] 1.依据精确的人员位置信息，实现主动式且直接到具体人员的位置区域合法性判

断和报警。

[0019] 2.依据位置信息，可以有效解决当前通过SPKS和门禁联动无法实现的对司机和跟

车人员非法下车进入全自动区域的判断和报警。

[0020] 3.可以通过位置信息独立判断人员所在区域情况是否有异常，也可以将位置信息

和既有的SPKS、门禁、视频监控等系统联动，实现方式灵活，系统结构简单。

[0021] 4.和作业管理流程融合，有效弥补当前技术管控系统的漏洞。

[0022] 本发明的具体技术方案及其有益效果将会在下面的具体实施方式中进行详细的

说明。

附图说明

[0023] 下面结合附图和具体实施方式对本发明作进一步描述：

[0024] 图1为本发明中室内定位基站与定位标签的布置示意图。

具体实施方式

[0025] 随着Wi-Fi定位、蓝牙定位、RFID定位、UWB(超宽带)定位、红外技术、超声波等室内

定位技术的快速发展，已经能够实现室内厘米级精度定位，本发明应用该技术，能够有效的

解决现有全自动驾驶车辆段人员安全防护管控体系的缺陷。

[0026] 参考图1所示，本发明基于室内高精度定位技术，提出了一种全自动驾驶车辆段人
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员安全防护系统，包括：

[0027] 室内定位基站，在全自动运行区域内架设室内定位基站，实现全自动运行区域信

号覆盖；

[0028] 定位标签，由进入全自动运行区域的人员随身携带，与室内定位基站通信以实现

精确定位；

[0029] 实时监控及报警装置，通过与室内定位基站的通信，对进入全自动运行区域内携

带定位标签的人员进行实时位置监控，结合运营状态进行位置合法性的主动判断，并在位

置非法时报警。

[0030] 其中，结合运营状态进行位置合法性的主动判断方法为：当全自动驾驶车辆段进

入正常运营状态后，不允许任何人员进入全自动行车区域，进入即为非法；非运营状态无此

限制，但未登记的定位标签出现在车辆段内，也认为位置非法。

[0031] 本领域技术人员可以理解的是，上述的定位标签可以采用Wi-Fi定位、蓝牙定位、

RFID定位、UWB(超宽带)定位、红外技术、超声波等室内定位技术。

[0032] 进一步的，实时监控及报警装置和现有防护系统连接，实现和门禁、SPKS、视频监

控、信号系统、运营维护系统、广播系统接口通信，并实现部分的功能联动。

[0033] 所述实时监控及报警装置设有人员统计模块，根据对定位标签的定位和统计，实

现全自动运行区域内人员数量的统计，并实现早间上电、自动唤醒、自动调车等无人驾驶场

景中是否遗留人员的情况判断，且在出现遗留人员时报警。

[0034] 所述实时监控及报警装置设有非法下车判断与报警模块，对于DTO模式下跟车的

司机和临时工作人员进行位置监控，并对是否非法下车进入全自动区域的情况进行判断和

报警，能够实现人员是否非法下车进入全自动运行区域的情况判断和报警。

[0035] 所述实时监控及报警装置设有SPKS与门禁系统联动模块，判断SPKS和门禁系统记

录的人员情况是否和基于位置判断记录的人员情况一致，不一致时发出信息报警。即SPKS

与门禁系统记录的人员数量和基于标签定位判断的人员数量要一致，不一致则报警。

[0036] 所述实时监控及报警装置设有表单联动模块，实现位置定位和作业表单、操作表

单等流程的联动，通过登记的维修人员标签、运行轨迹结合，判断维护人员是否出现位置异

常。也即，当有维护作业时，定位标签的合法性判断，能够和作业表单、操作表单等登记的区

域位置联动，根据作业单进度，当有标签位置出现在非维护区域时进行报警。

[0037] 另外，在全自动运行区域设有视频监控系统，所述实时监控及报警装置设有监控

终端和视频监控系统联动模块，当有定位标签位置异常情况出现时，所述视频监控系统联

动模块联动视频监控摄像系统，直接向监控端推送定位标签位置异常区域画面。

[0038] 以上所述，仅为本发明的具体实施方式，但本发明的保护范围并不局限于此，熟悉

该本领域的技术人员应该明白本发明包括但不限于上面具体实施方式中描述的内容。任何

不偏离本发明的功能和结构原理的修改都将包括在权利要求书的范围中。
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图1
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